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Formule

Q = 2% — 1 = 255 nivoji sivine A:%
Pz[a:,y,z] P’:[ml’yl’zl] Z,:f, > :IZIZf’*ZI?/Z y’:f/*y/z

L-1- % f je goriéna razdalja
notraniji parametri: o, 3, ug, vy, 0 > p= %MP M;,4 = [K,0]
a —acotf wug
K=10 Siﬁg Vo b= [U,’U, 1]T P = [mayaza 1]
0 0 1
a=kf B =1f k| dolo¢ata velikost piksla wug, vy pa premik izhodi$¢a koordinatnega sistema iz C— > C
zunaniji parametri: p = lMP Ms,4 = K[R,1] R3, 3 rotaciska matrika, 3,1 stolpiéni vektor
= —17 i = —ZF m; so vrstice matrike M
0 cosB 0 —sing cosy siny 0
cosa sina|, R, = 0 1 0 ,R, = [—siny cosy O
—sina cosa sinB 0 cosf 0 0 1

Kalibracija:(m; — u;m3)P, = 0in (mg — v;m3)P, =0
PIT OT *’U/1P1T

T T T

0 Pl —1_)1P1 mi{' my

Pyyiz = | ¢ : : inmyax1 = |mid | Resitjetreba:P,, = 09,1, M = |m2
T

PT 07 —w,PT ms3 mg

of PT —y,PT
Linearizacija: ¢’ = %(9 — min) kjer g’ predstavlja novo sivino piksla max in min sta najvedji sivini v sliki,
Q je max sivina transformacije
Histogram sivin: h = [hg, h1, ..., hg]|, h; 5t pikslov z enako sivino

g
izenagitev histograma : g’ = M& Z MN je st pikslov v sliki
prenosne funkcije: g’ = 1—16\@
11 1 1 -2 1 »
T
sita: Hpi10 = % 1 1 1|, Hysoo=|—-2 5 —2| Gauss:G, 273026 202
1 1 1 1 -2 1
o . L lmkePeGoken?
a (i, j) ti element maske velikosti (2k + 1) x (2k +1): H(i,j) = 5-€ 202
9 2
detektor robov: | grad Z(z, y)| = 1/ ()" + (%) - velikost gradienta
T
1p = arctan ({%) - smer gradienta
Oz

) oy LGg)IG=Azg)  _ pp ks nazaj, 81(;;,;‘ ) ~ I(HAEAQJ(Z-’]’ ) _ raglika naprej , Méi’j ) ~

1@ Aw ) 1(— AL
TR o%I) _ simetriéna razlika

2Azx
1 1 1 1 2 1 1 0 -1
LaplacovH = |1 —8 1| Sobelov: H; = | 0 0 0, H=12 0 -2
1 1 1 -1 -2 -1 1 0 -1

H; horizontalni, H2 vertikalni
Y =IxHyinX=1IxH, velikostroba: vVX?>+Y? smerroba:arctan(%)
1, ifI(,5)>T

segmentacija s konstantnim pragom T: S(i,5) = {0 )
, else
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1, ifI(i,j)>T(i, 5
segmentacija z variablinim pragom T: S(z,5) = { » #16,5) > TG j)

0, else
0, ifI(i,7) <Ty
1, T <I(i,j) <Tp
2, 1fT2§I(’L,])<T3

Veépragovne: S(i,5) =
n—1, T, 1 <I(G,j)<T,
n, else

metode za pragove: T' = Mmet | A, — 530 by, By = Yiihy, Ag = MN St pikslov siiki, By =
> 2 1(i, 5) vsota vseh sivin

B Ap
Typan = zg‘  Tuppran = g, = 0.5,

Br, . Bo—Br, ur, T, ey
OPTIMAL: ur, = A_Tf m yp, = mi‘ Tp1 = —ITL zakljucis ko |Tk+1 — Tk| <€

ur, je povprecna sivina trenutnega ozadja -7, povprecje trenutnega objekta(ov)
T . B
KAPUR: maxr (Hozadje(T) + Hobjekti(T)) ' Hozadje (T) = - Zi:() 1];_; log %; ' Hobjekti (T) =

; ) . T -
— ZiQ:TH 1f’—PT log 1}’—PT P = ﬁh in Pr=>; opi, P = [po,P1,---,Pg] - normaliziran
histogram sivin

Ujemanije $ablon: C, (i, j) : C1(4,) = (max(,v)en |[I(i + w,j +v) — H(u, v)|)_1 .
-1

C3(5,9) + Ca(0s9) = (Suupen Ml +w,j +v) — Hw, o)) Kjer p={1,2}

Zaporedje slik: 7 = {Iy, I,...,Ix 1} , J = I(z,y,t) - za zvezne razmere

&asovni interval med slikam: ¢, 1 = t;, + At oz. tp1 =t9+ (k+ 1)At

gibajocise, if |Aly(p)|>T

slike razlik: AI, = I.;1 — I}, , pragovna operacija S(p) =
0, else

staticno ozadje: Al = I, — I a45c . Al (abs) doloca podrocje velikih sprememb
Optiéni pretok: U(p) = [u,,u,] - za koliko se je premaknil vsak piksel

L =0 oz [L,T) [zz} +7; =0, Z, in Z, - prostorska odvoda , Z; ¢asovni odvod
Y

Z.(p1) Zy(p1) Zi(p1)

T 7
A- (Epz) Zy(zpz) in b= t(f)z) - [zy]z 1- —25:5 \b/1 Ker je
Z.(pa) T,(pq) Z.(pa) xQQx

A9 = (AT A)1AT



